esp@cenet — Bibliographic data 



Page 1 of 1 



Driver assistance system for reversing or articulated veliicle lias on 
board display indicating path lines 



Publication number: 
Publication date: 
Inventor(s): 
Applicant(s): 
Classification: 

- international: 

- European: 
Application number: 
Priority number(s): 



DE1 02005051 804 (A1) 
2007-05-03 

GLOGER JOACHfM [DE]; LfNDNEjfl»NK [DE] 
DAIMLER CHRYSLER AG [DE] 



Also published as: 

"SDEI 02005051 804 (B4. 



B60R1/00; B60R1/10; 002327/01; G08G1/1$; H04N7m; 
B60R1 00; G02B27 01 ; G08G1 16: H04N7/18 Q 

DE20061 0051 604 20051 027 q 
DE20051 0051 804 20051027; DE20051 0063445 
200&1027 



Cited documents: 

DEI 9925584 (A1) 
DE19801884iA1i 
DEI 9526702 ^Al . 
DEI 03261 90 (A1) 
DEI 031 7044 (A1) 

more » 



Abstract of DEI 02005051 804 (A1) 

The driver assistance system used on board 
articulated vehicles [1] allows a steering guide for 
reversing to be provided . Information is provided by 
cameras mounted on the vehicle together with 
steering and trailer angles [5,7]. An onboard display 
[11] provides predictions of path [21 ,22] related to 
distance lines separated by distances related to 
speed. 
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Prufungsantrag gemafi, § 44 PatG ist gestellt. 

(54) Bezeiciinung: Rangierhilfe fiir Fahrer von Fahrzeugen bzw. Fahrzeuggespannen, welche aus gegenelnander 
knickbare Fahrzeugelementen bestehen 

(57) Zusammenfassung: Beim Rangieren eines Fahrzeu- 
ges stellt sicli auf Grund der Sitzposition des Faiirers das 
Problem, dass ein grolierTeil des einzusehenden Fahrzeu- 
gruckraums durch den Fahrzeugkorper selbst verdeckt 
wird. Deshalb wird dem Fahrzeugfuhrer auf einer Anzeige 
ein Kamerabild des ruckwartigen Raums prasentiert, wel- 
chem die Fahrspur (21, 31, 32) und/oderdie Schleppspur 
(22, 33, 34) des Gefalirts (1 ) perspektivisch uberlagert wur- 
de. Dieses System zur Fahirerunterstutzung ist so ausge- 
legt, dass es sich auch zum Fiihren eines Faiirzeuges bzw. 
Fahrzeuggespanns (1 ) eignet, bei welchem dieses Gefahrt 
aus mehireren gegeneinander knickbaren Fahrzeugele- 
menten (2, 3) bestetit. Zur Erfassung des Lenkwinkels (7) 
wenigstens einer lenkbaren Achse (6) des Gefaiirts (1) so- 
wie zur Ermittlung des Knickwinkels (5) zwischen wenigs- 
tens zwei gegeneinander knickbaren Fahrzeugelementen 
(2, 3) sind Sensoren vorgeselien. Anhand der Oaten uber 
Lenk- und Knickwinkel (5, 7) in Kenntnis wenigstens der 
Geometrie des Gefahrts (1) wird im Prozessormodul der 
kunftige Fahrverlauf des Gefatirts (1) im Umfang dessen 
Fatirspur (21, 31, 32) und/oder dessen Sctileppspur (22, 
33, 34) prognostiziert und den durcti die Kamera aufge- 
nommenen Bilddaten uberlagert. Im Ansctiluss daran wer- 
den die so bearbeiteten Bilddaten auf einer Anzeige dem 
Fahrer des Gefahrts (1 ) zur Rangierhilfe angezeigt. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft Rangierhilfe fur Fahr- 
zeuge und Fahrzeuggespanne, welche gegeneinan- 
der bewegliche Teilabschnitte aufweisen. 

[0002] Beim Fuhren eines Fahrzeuges ist es zur 
Vermeidung von Unfallen notwendig, dass der Fahr- 

zeugfuhrer das Umfeld des Fahrzeuges moglichst 
optimal einsehen kann. Die Erfassung des Falirzeu- 
gumfeldes erfolgt dabei im Wesentliclien durcli Siclit- 
prufung durch den Fajirzeugfulirer Insbesondere 
beim Rangieren eines Falirzeuges stellt sicli auf 
Grund der Sitzposition des Fahrers jedocli das Pro- 
blem, dass ein grolierTeil des einzuselienden Falir- 
zeugruclcraums durch den Fahrzeugkorper selbst 
verdeckt wird. Zur Losung dieses Problems sind un- 
terschiedlichste Spiegel- und Linsenkonstruktionen 
zur Anbringung am Fahrzeug bekannt. Auch wird 
neuerdings vorgeschlagen, den Ruckraum des Fahr- 
zeuges mit Hilfe einer Kameraeinrichtung zu erfas- 
sen und die so gewonnenen Bilddaten dem Fahr- 
zeugfuhrer gut einsehbar auf einem Display in Arma- 
turenbereich darzustellen. 

Stand der Technik 

[0003] Um den Fahrzeugfuhrer neben der Kamera- 
bildanzeige bei der Ruckwartsfahrt welter zu unter- 
stutzen wird in den Schriften EP 1 022 903 A2 und EP 
1 102 226 B1 eine Rangierhilfe fur Kraftfahrzeuge 
Insbesondere zur Einfahrt in Parklucken vorgeschla- 
gen. Hierzu wird dem Fahrzeugfuhrer auf einer An- 
zeige ein Kamerabiid des ruckwartigen Raums pra- 
sentiert, auf welchem ijberlagert, ausgeliend von 
dem erfassten Lenkwinkel des Fahrzeuges der pradi- 
zierte Fahn/veg dargestellt wird. 

Aufgabenstellung 

[0004] Aufgabe der Erfindung ist es eine verbesser- 
te Rangierhilfe zu schaffen, welche fiir ein breltes 
Spektrum von Kraftfahrzeugen verwendbar ist. 

[0005] Die Aufgabe wird durch eine Vorrlchtung und 

ein Verfahren mit den iVIerkmalen der PatentansprQ- 
che 1 und 8 geiost. Vorteiihafte Ausgestaltungen und 
Weiterbiidungen der Erfindung warden durch die Un- 
teranspruche beschrieben. 

[0006] Das System zur Fahrerunterstutzung beim 
Rangieren ist so ausgeiegt, dass es sich auch zum 
Fuhren eines Fahrzeuges bzw. Fahrzeuggespanns 
(1 ) eignet, bei welchem dieses Gefahrt aus mehreren 
gegeneinander knickbaren Fahrzeugelementen (2, 
3) besteht. Hierzu wird mittels einer Kamera die ruck- 
wartige Umgebung des Gefahrts (1) erfasst. Zur Er- 
fassung des Lenkwinkels (7) wenlgstens einer lenk- 
baren Achse (6) des Gefahrts (1), sowie zur Ermitt- 
iung des Knickwinkeis (5) zwischen wenigstens zwei 



gegeneinander knickbaren Fahrzeugelementen (2, 
3) sind Sensoren vorgesehen. Bei diesen Sensoren 
kann es sich sehr wohl um mechanische bzw. elek- 
tro-mechanische Sensoren handein, sehr wohl ist 
aber auch denkbar, dass der Sensor zur Erfassung 
des Knickwinkeis (5) zwischen wenigstens zwei 
Fahrzeugelementen Oder des Lenkwinkels (7), auf ei- 
nem umgebungserfassenden Sensor, insbesondere 
einer Kamera oder einem Radar/Lidar, basiert, und 
deraktuelle Knickwinkel (5) bzw. Lenkwinkel (7) aus- 
gehend von den damit erfassten Umgebungsdaten 
geschatzt wird; so ware es sehr wohl denkbar eines 
von zwei gegeneinander knickbaren Fahrzeugele- 
menten (2, 3) mit einer Kamera zu versehen und aus 
den damit erfassten Bilddaten des anderen Fahrzeu- 
gelementes den Knickwinkel zu bestimmen (analog 
konnte hierzu bei der Verwendung eines Radar- oder 
Lidar-Systems vorgegangen werden). 

[0007] Die mit der Kamera erfassten Bilddaten, so- 
wie die ermittellen Lenk- und Kippwinkel werden ei- 
nem Prozessormodul zugefuhrt. Dieses Prozessor- 
modul besteht zumindest aus einer Einheit zur Bild- 
datenverarbeitung, sowie wenigstens einem Spei- 
cher, welcher die Abmade der Geometrie, insbeson- 
dere die Umfangsgeometrie (1) des Gefahrts (1) be- 
in haltet. 

[0008] Anhand der Daten iiber Lenk- und Knickwin- 
kel (5, 7) in Kenntnis wenigstens der Geometrie des 
Gefahrts (1), wird im Prozessormodul der kunftige 
Fahrverlauf des Gefahrts (1) Im Umfang dessen 
Fahrspur (21, 31, 32) und/oder dessen Schleppspur 
(22, 33, 34) prognostiziert und perspektivisch richtig, 
symbolisch den durch die Kamera aufgenommenen 
Bilddaten uberlagert. Im Anschluss daran werden die 
so bearbelteten Bilddaten auf einer Anzelge dem 
Fahrer des Gefahrts (1 ) zur Rangierhilfe angezelgt. 

[0009] In besonders vorteilhafter Weise wird der 
Speicher, welche die geometrischen AbmalJe des 
Gefahrts (1) enthaltso ausgeiegt, dass darin glelch- 
zeitig mehrere unterschiedliche Fahrzeuggeometrien 
gespeichert werden konnen. Auf diese Weise wird es 
besonders leicht moglich das System zur Fahrerun- 
terstutzung beim Rangieren an Veranderungen der 
Fahrzeuggeometrien (z.B. neuer Anhanger, andere 
Aufbauten usw.) anzupassen. Soiche Anderungen 
lassen sich ohne grolJen technischen Aufwand in das 
System ubernehmen, indem beispielsweise die ent- 
sprechenden Daten der neuen Abmalie in den Spei- 
cher der (mobilen und/oder stationaren) Datenverar- 
beitungsanlage eingegeben werden. Bei entspre- 
chender Ausfiihrung kann dies insbesondere auch 
drahtlos erfolgen. Im Falle sich haufiger wiederholen- 
der (gleicher) Anderungen (z.B. Fahrt mit aufgelade- 
nen, bzw. abgeladenen Container) konnen auch 
mehrere unterschiedliche Fahrzeugkonturen oder 
-abmafie im Speicher der Datenverarbeitungsaniage 
enthalten sein und gegebenenfails auch manueil ab- 
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gerufen werden. 

[0010] Um dem Fahrzeugfuhrer eine moglichst um- 
fassende Einsicht in die ruckwartige Umgebung pra- 
sentieren zu l<6nnen bietet sicli die Verwendung einer 
omnidirektionalen (katliadi-optische) Kamera an. 
HIerdurch kann die Anzahl derzur Riickraumuberwa- 
chung notwendigen Kameras minimiert werden Zur 
Anzeige der mit den Daten der Fahrspur (21 , 31 , 32) 
und/oder Schleppspur (22, 33, 34) uberlagerten Bild- 
daten eignen sich insbesondere im Bereich des Ar- 
maturenbrettes befindliche Displays oder aber auch 
Head-up Displays, bei welchen die darzustellenden 
Bilddaten auf im Fahrzeug vorhandene Flachen, ins- 
besondere die Windschutzsclieibe, projiziert werden. 
Gleichwohl bietet sich aber auch die Integration der 
Bildanzeige In einen oder in den Bereich eines Ruck- 
splegels des Gefahrts (1) an. Dies bietet den Vorteil, 
dass die Bildanzeige an Orten erfolgt, welche regel- 
maliig durch den Fahrzeugfuhrer bei der Fahrt des 
Gefahrts (1) ohnehin eingesehen werden mussen; 
eine Komblnation von Ruckspiegel und Kamerabild- 
anzeige fiihrt somit zu einer ergonomischen Verbes- 
serung der Rangierunterstutzung. 

[0011] Selbstverstandlich ist es fur das System zur 
Fahrerunterstijtzung beim Rangleren vorteilhaft, 
wenn alle Lenk- und/oder Knickwinkel (5, 7) des Ge- 
fahrts (1) erfasst und im Prozessormodul verarbeitet 
werden. Glelchsam Ist es aber sehr wohl auch denk- 
bar nur die besonders stark vahierenden Lenk- 
und/oder Knickwinkel zu erfassen und zu beriicksich- 
tigen. Auch in einer derartig beschrankten Ausgestal- 
tung der Erfindung kann im allgemeinen eine noch 
passabler fur kurze Distanzen akzeptable Pradiktion 
des Fahrverlaufes erfolgen. 

Ausfuhrungsbeispiel 

[0012] Nachfolgend wird das erflndungsgemalie 
System Im Detail mit Hllfe von Figuren beschrieben. 
Da bei zeigt 

[0013] Fig. 1 den schematischen Aufbau des Sys- 
tems am Beispiel eines Gelenkbusses, 

[0014] Fig. 2 eine beispielhafte Darstellung des 
Fahrverlaufs, 

[0015] Fig. 3 eine Variante des in Fia. 2 dargestell- 
ten Fahrverlaufs. 

[0016] Pjq. 1 zeigt schematlsch elnen Gelenkbus 
(1) bestehend aus zwei gegeneinander knickbarer 
Fahrzeugelemente (2, 3); nicht dargestellt ist die fle- 
xible AuBenwandverbindung (,Ziehharmonika') der 
Fahrzeugelemente. In dem groUeren Fahrzeugele- 
ment (2) findet sich auch der Fahrersitzplatz (4) mit 
einer Bildanzeige (10). Die beiden Fahrzeugelemen- 
te (2, 3) sind durch ein Gelenk (8) mitelnander gekop- 



pelt. Fiihrt ein Fahrzeugfuhrer wahrend der Fahrt des 
Gelenkbusses (1) eine Lenkbewegung durch fuhrt 
dies zu einer am Gelenk (8) messbaren Veranderung 
des Knickwinkels (5). Der aus der Lenkbewegung re- 
sultierende Lenkwinkel (7) an der lenkbaren Achse 
(6) des Gelenkbusses (1) lasst sich uber geeignete 
Mittel erfassen u gemeinsam mit dem Knickwinkel (5) 
und den Bilddaten der Kamera (9) der Prozessorein- 
heit des Systems zur Fahrerunterstijtzung zufuhren. 

[0017] In der Fig. 2 zeigt beispielhaft ein im Prozes- 
sormodul bearbeitete Kamerabild (11) auf der Bildan- 
zeige (10. Das Kamerabild (11) umfasst insbesonde- 
re einen Tell (20) des Gefahrts, sowie die Umrlsslini- 
en (21) der Schleppspur und die Fahrspuren (22) 
zweier Rader. Zusatzlich finden sich im Kamerabild 
(11) zwei Objekte (23), beispielsweise Pflanzen, ab- 
gebildet. In einer besonders vorteilhaften Ausgestal- 
tung der Erfindung umfasst das Prozessormodul 
auch noch Mittel zur Klassifikation von in den Bildda- 
ten abgebildeten Objekten, wobei diese besonders 
gewlnnbringend durch die Klassiflkationselnhelt zu- 
satzlich in ihrer Position und Geometrie bestimmt und 
hinsichtlich ihrer Uberfahrbarkeit iiberpriifte werden 
sollten; uberfahrbar sind beispielsweise Schachtde- 
ckel Oder niedrlge Bordsteine, wahrend Pflanzen 
Oder signlfikant erhabene Strukturen (Mauern) nicht 
uberfahren werden konnen. In einer besonders vor- 
teilhaften Ausgestaltung der Erfindung werden im 
Rahman der Darstellung der Schleppspur (21) bew. 
einer Fahrspur (22) eine oder mehrer Distanzlinien 
(24) dargestellt, welche den Fahrer bei der Abschat- 
zung von Entfernungen aus der Bilddarstellung un- 
terstutzen. Der Abstand zwischen den Distanzlinien 
(24) In Bezug auf das reale Umfeld wird bevorzugt mit 
gleichem Abstand gewahlt. Dabei ist es denkbar wie 
In Fig. 2 gezeigt, die Distanzlinien (24) uber den ge- 
samten dargestellten pradizierten Spurverlauf anzu- 
zeigen, oder aber die Anzeige auf eine bestimmte 
Entfernung hin zu beschranken. Hierzu ware es 
denkbar, die Beschrankung und die Anzahl von dar- 
gestellten Distanzlinien (24) geschwindlgkeitsabhan- 
gig zu wahlen, Insbesondere der Gestalt, dass bei 
geringeren Geschwindigkeiten die Anzeige auf eine 
geringere Entfernung beschrankt wird. Gewlnnbrin- 
gend ware es auch denkbar, unabhangig von der mlt- 
tels der Distanzlinien (24) verbessert sichtbar ge- 
machten Entfernung die Anzahl der dargestellten 
Distanzlinien konstant zu halten. 

[0018] FiaiJ,z6igt eine Variante zu der in Fi£j_2 dar- 
gestellten Darstellung der im Prozessormodul bear- 
belteten Bilddaten. Die gemali Fig. 3 auf der Bildan- 
zeige (10) dargestellten Bilddaten (36) enthalten 
ebenso einen Tell (20) des Gefahrts, sowie die Um- 
risslinien (21) der Schleppspur und die Fahrspuren 
(22) zweier Rader. Im Unterschied zu Fia. 2 wurden 
hierbei jedoch die Umrisslinlen (21 ) und die Fahrspu- 
ren (22) nicht bis an den Rand des Anzelgefeldes der 
Bildanzeige (10) gefuhrt, sondern wurden auf elnen 
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bestimmten Entfernungsbereich beschrankt. Insbe- 
sondere bietetsich eine Beschrankung auf einen Teil- 
bereich an, innerhalb welchem eine Pradiktion der 
anzuzeigenden Spuren noch sinnvoll erfolgen kann, 
bzw. innerhalb welches die Pradiktion noch innerhalb 
einer bestimmten Streuungsbandbreite llegt; hierbei 
1st besonders beachtlich, dass sich die zu beobach- 
tenden Knickwinke! zwischen Fahrzeugeiementen 
(2, 3) bei Gelenkfahrzeugen (1) bereist innerhalb ei- 
ner kurzen Rangierstrecke starken Variationen unter- 
liegen. 

[0019] Zudem erfolgt bei dem in der F]flj_3 darge- 
stellten Beispiel die die Anzeige von Fahrspur (21, 
31, 32) und/oder Schleppspur 22, 33, 34) gestuft in 
unterschiedlichen Gestaltungsvarianten (31 , 32 bzw. 
33, 34). Neben einer derartigen unterschiedlichen Li- 
niengestaltung ist es selbstverstandlich auch moglich 
unterschiedliche Farbgestaltungen zu ven/venden. 
Auf diese Weise konnen einfacli und einganglicli ins- 
besondere unterschiedliche Entfernungsbereiche he- 
rausgestellt warden; auch ware es denkbar, so Stu- 
fen unterschiedllcher Streuungsbandbreiten der Pra- 
diktion herauszustellen. 

[0020] Die noch in den Bilddaten (11) gegenstand- 
lich dargestellten Objekte im Ruckraum des Gefahrts 
(1) wurden in den Bilddaten (36) durch Symbole 
(schraffierte Kreise) uberlagert. Auf diese Weise wird 
der Fahrer vor Objekten gewarntohne aber durch un- 
notige Detailinformation abgelenkt zu sein. Ware ei- 
nes der Objekte als iiberfahrbar klassifiziert worden, 
so ware es auch denkbar dieses Objekt durch geeig- 
nete Bildverarbeitung aus den Bilddaten zu ,entfer- 
nen', urn so die Darstellung von ,irrelevanten' Objek- 
ten zu befreien. 

[0021] Bei den indenFlaj_2 und FfSiJ dargestellten 
Beispielen wurden die Fahrspuren (21, 31, 32) von 
nur zwei Radern eingezeichnet. Gleichsam ist es 
auch denkbar die Fahrspuren aller Rader des Ge- 
fahrts (1) anzuzeigen. In einer anderen Ausgestal- 
tung der Erfindung konnte besonders vorteilhaft zur 
besseren Ubersichtlichkeit der Darstellung nurdieje- 
nigen Fahrspuren (21, 31, 32) der Rader angezeigt 
werden, welche senkrecht zum aktuell prognostizier- 
ten Fahrverlauf am weitesten beabstandet sind. Eine 
derartige Darstellung wurde einen sicheren Fahrver- 
lauf bereits auch dann sicherstellen, wenn im Verlauf 
des Rangierens die Fahrspur eines der Rader aus 
dem Bereich der Schleppspur hinauslaufen wurde. 
Auch ware es in einer vorteilhaften Ausgestaltung der 
Erfindung denkbar erganzend oder alternativ den 
prognostizierten Bewegungsverlauf einer oder meh- 
reren Ecken des Gefahrts darzustellen. 

[0022] Die Erfindung eignet sich gleichsam beim 
Einsatz mit Traktoren oder anderen Zugfahrzeugen 

mit einem oder mehreren Anhangern oder aber mit 
Sattelschleppern oder Gelenkbussen. 



Patentanspriiche 

1. Vorrichtung zur Fahrerunterstiitzung beim 
Rangieren eines Fahrzeuges bzw. Fahrzeugge- 
spanns (1), bei welchem dieses Gefahrt aus mehre- 
ren gegeneinander knickbaren Fahrzeugeiementen 
(2, 3) besteht, 

umfassend eine Kamera (9) zum Erfassen von Bild- 
daten aus der riickwartigen Umgebung des Gefahrts 
(1)> 

umfassend wenigstens einen Sensor zum Erfassen 
des Lenkwinkels (7) wenigstens einer lenkbaren Ach- 
se (6) des Gefahrts (1), 

umfassend wenigstens einen Sensor zum Erfassen 
zum Erfassen des Knickwinkels (5) zwischen wenigs- 
tens zwei Fahrzeugeiementen (2, 3), 
umfassend ein Prozessormodul, welches mit der Ka- 
mera (9), sowie den Sensoren zur Erfassung von 
Lenk- und Kippwinkel (5, 7) in Verbindung steht, 
wobei dieses Prozessormodul zumindest aus einer 
Einheit zur Bilddatenverarbeitung, sowie wenigstens 
einem Speicher, beinhaltend Abmade der Geomet- 
rie, insbesondere der Umfangsgeometrie, des Ge- 
fahrts (1), besteht, 

sowie umfassend eine Anzeigeeinheit (10) zur Anzei- 
ge der in dem Prozessormodul bearbeiteten Bildda- 
ten. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass es sich bei der Kamera (9) um 
eine omnidirektionale Kamera handelt. 

3. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass der Sen- 
sor zur Erfassung des Knickwinkels (5) zwischen we- 
nigstens zwei Fahrzeugeiementen oder des Lenk- 
winkels (7), auf einem umgebungserfassenden Sen- 
sor, Insbesondere einer Kamera oder einem Ra- 
dar/Lidar, basiert, und der aktuelle Knickwinke! (5) 
bzw. Lenkwinkel (7) ausgehend von den damit er- 
fassten Umgebungsdaten geschatzt wird. 

4. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass der dem 
Prozessormodul zugeordnete Speicher so ausgelegt 
ist, dass darin die Geometrien mehrer unterschied- 
lich moglicher Geometrien bzw. Konstellationen des 
Gefahrts (1) abgelegt sind. 

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass das Pro- 
zessormodul eine Einheit zur Erkennung von in den 
Bilddaten abgeblldeten Objekten umfasst. 

6. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 

Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass die An- 
zeige (10) als Headup-Display ausgestaltet ist. 

7. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass die An- 
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zeige (10) in einem oder im Bereich eines der Ruck- 
spiegel des Gefahrts (1) installiert ist. 

8. Verfahren zur Fahrerunterstutzung beim Ran- 
gieren eines Falirzeuges bzw. FalirzeLiggespanns 
(1), bei welchem dieses Gefalirt aus mehreren ge- 
geneinander knickbaren Fahrzeugelementen (2, 3) 
besteht, 

wobei mit wenigstens einer Kamera (9) Bilddaten von 
der ruckwartigen Umgebung des Gefahrts (1) erfasst 
werden, 

wobei diese Bilddaten gemeinsam mit den Daten 
uber den Lenkwinkel (7) wenigstens einer lenkbaren 
Achse (6) des Gefahrts (1 ), sowie uber den Knickwin- 
kel (5) wenigstens zwischen zwei Fahrzeugelemen- 
ten (2, 3) einem Prozessormodul zugefuhrt werden, 
welches anhand der Daten uber Lenk- und Knickwin- 
kel (5, 7) in Kenntnis wenigstens der Geometrie des 
Gefahrts (1), dessen kiinftigen Fahrverlauf Im Um- 
fang dessen Fahrspur (21, 31, 32) und/oder dessen 
Schleppspur (22, 33, 34) prognostiziert und perspek- 
tivisch richtig, symbolisch den durch die Kamera auf- 
genommenen Bilddaten uberlagert, 
und wobei die so bearbelteten Bilddaten auf einer An- 
zeige (10) dem Fahrer des Gefahrts (1) angezelgt 
werden. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch geksnn- 
zeichnet, dass alle Lenk- und/oder Knickwinkel (5, 7) 
des Gefahrts (1) erfasst werden. 

1 0. Verfahren nach einem der Anspriiche 8 bis 9, 
dadurch gekennzelchnet, dass im Rahmen der Uber- 
lagerung der durch die Kamera aufgenommenen 
Bilddaten die Fahrspuren (21, 31, 32)allerRaderdes 
Gefahrts angezeigt werden. 

11. Verfahren nach einem der Anspruche 8 bis 

10, dadurch gekennzelchnet, dass im Rahmen der 
Oberlagerung der durch die Kamera (9) aufgenom- 
menen Bilddaten nur die Fahrspuren (21 , 31 , 32) der- 
jenigen Rader angezeigt werden, welche senkrecht 
zum aktuell prognostizlertsn Fahrverlauf am weltes- 
ten beabstandet sind. 

12. Verfahren nach einem der Anspruche 8 bis 

11, dadurch gekennzelchnet, dass die Anzeige von 
Fahrspur (21, 31, 32) und/oder Schleppspur (22, 33, 
34) auf einen Entfernungsberelch begrenzt erfolgt. 

13. Verfahren nach einem der Anspruche 8 bis 

12, dadurch gekennzelchnet, dass die Anzeige von 
Fahrspur (21, 31,32) und/oder Schleppspur 22, 33, 
34) gestuft in unterschledlichen Gestaltungsvarian- 
ten erfolgt. 

1 4. Verfahren nach einem der Anspruche 8 bis 

13, dadurch gekennzelchnet, dass In den Bilddaten 
Telle des Gefahrts (1) abgebildet werden. 



15. Verfahren nach einem der Anspruche 8 bis 
14, dadurch gekennzelchnet, dass in den von der Ka- 
mera (9) erfassten Bilddaten Objekte erkannt und so- 
dann bel deren Anzeige hervorgehoben werden. 

16. Verfahren nach Anspruch 15, dadurch ge- 
kennzelchnet, dass die Hervorhebung durch symbo- 
llsche Oberlagerung der eln Objekt reprasentleren- 
den Bilddaten erfolgt. 

Es folgen 2 Blatt Zelchnungen 
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Figur 1 
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Figur 2 
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Figur 3 
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